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Робототележка, содержащая платформу, установленную на колесах, электропривод
колес, установленный на платформе, устройство рулевого управления, кинематически
связанное с колесами, блок программирования, блок управления траекторией
движения робототележки, вход которого соединен с выходом блока
программирования, а выход - с устройством рулевого управления, блок управления
скоростью движения робототележки, выход которого соединен с электроприводом
колес, отличающаяся тем, что она дополнительно содержит датчик углового
положения колес, кинематически связанный с устройством рулевого управления,
датчик массы груза, перемещаемого робототележкой, установленный на платформе,
блок управления скоростью выполнен состоящим из двухвходового сумматора,
двухвходового блока умножения сигналов, блока вычисления квадратного корня из
сигнала, ограничителя сигнала, первого и второго задатчиков настроечных сигналов
и блока деления сигналов, первый вход которого, предназначенный для ввода
делимого, соединен с датчиком углового положения колес, второй вход,
предназначенный для ввода делителя, соединен с выходом сумматора, первый вход
сумматора соединен с датчиком массы, второй вход сумматора соединен с первым
задатчиком, выход блока деления соединен с первым входом блока умножения,
второй вход которого соединен со вторым задатчиком, а выход - со входом блока
вычисления квадратного корня, причем выход блока вычисления квадратного корня
соединен с электроприводом колес через ограничитель сигнала.
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